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The article describes the peculiarities o f  software and methodological complex "The Dynamic analysis of 
lever mechanisms ", which is used in course designing at the rate " Theory o f mechanisms and machines ".
Предлагаемый программно-методический комплекс «Динамический анализ кривошип- 
но-ползунных механизмов» является частью разрабатываемой на кафедре «Теория механиз­
мов и машин» комплексной технологии обучения методам проектирования схем механизмов, 
машин и манипуляторов. Комплекс включает компьютерную программу и методические по­
собия по курсовому проектированию и используется студентами в процессе выполнения 
курсового проекта.
Программа «Динамический анализ кривошипно-ползунных механизмов» предназначе­
на для динамического исследования кривошипно-ползунных механизмов технологических 
машин и машин-двигателей, выполняемого кинетостатическим методом. Конечным резуль­
татом работы программы являются значения реакций в кинематических парах и уравнове- 
шиваюгцего момента. Алгоритмы расчетов, выполненных в программе, приведены в [1] -  [3].
После запуска программы на экране появляется регистрационное окно. После регист­
рации предлагается выбрать схему исследуемого механизма (рис. 1).
Рис.1. Выбор схе.мы проектируе.мого механиз.ма
Это достигается установкой рамки на требуемую схему и нажатием клавиши «Enter», в ре­
зультате чего появляется окно ввода геометрических параметров механизма (рис. 2). Актив­
ное поле ввода выделяется желтым цветом.
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Рис.2. Окно ввода геометрических параметров
Введенное значение начальной обобщенной координаты механизма фо, соответствую­
щей наиболее удаленному крайнему положению ползуна 3 (когда кривощип 1 и шатун 2 вы­
тягиваются в одну линию), контролируется в программе. В случае отклонения введенной ве­
личины от фактического значения выводится сообщение об ощибке и происходит выход в 
заставку программы.
Далее выполняется кинематический анализ механизма. Для этого в окне ввода кинема­
тических характеристик необходимо ввести значения угловой скорости coi и углового уско­
рения Si начального звена (кривошипа), полученные в процессе динамического исследования 
.машинного агрегата [4], для всех положений механизма от 1 до 13.
Затем в зависимости от готовности пользователя к дальнейшей работе происходит либо 
переход в раздел силового анализа механизма, либо прекращение работы программы. В слу­
чае продолжения расчетов в соответствующем окне необходимо ввести массово­
геометрические параметры: массы звеньев т\, Ш2, шз, центральный момент инерции щатуна
^ также постоянную составляющую приведенного момента инерции /]! .^ После переда­
чи программе всех массово-геометрических характеристик механизма появляется окно ввода 
сил полезного сопротивления , действующих на ползун. Значения сил F^ ę. привязывают­
ся к правой системе координат XOY, в которой ось X  горизонтальна, а ось У вертикальна. Это 
означает, что силы могут быть как со знаком “плюс”, так и со знаком “минус”.
Все значения сил полезного сопротивления необходимо получить до начала работы с 
программой путем обработки механической характеристики технологического процесса 
графическим или аналитическим методом [3], а величина постоянной составляющей приве­
денного момента инерции /^j получается в результате работы программы по динамическому 
исследованию всего мащинного агрегата.
После выполнения силового анализа появляется меню выбора дальнейщего режима ра­
боты (рис. 3). Так, опция «Графики» позволяет просмотреть графики реакций в кинематиче­
ских парах механизма. В отдельном окне (рис. 4) изображается схема механизма, которую 
можно привести в движение клавищами управления курсором. При этом на ней в соответст­
вующих кинематических парах показываются векторы реакций - F 21 (действие кривошипа 1 
на шатун 2), F32 (действие шатуна 2 на ползун 3), F,q (действие стойки О на кривошип 1), 
F30 (действие стойки О на ползун 3).
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Д о в ы в о д а  н а  п р ы н т е р  п р о с м о т р и т е  р е з у / іь т а т ы  в ы ч й с /іе н й й  н а  м о н и т о р е  . При 
-іео б х о д и м о е т и  Вы м о ж е т е  и с п р а в и т ь  и с х о д н ы е  д а н н ы е  и п о в т о р и т ь  р а с ч е т  .
ны е I ]В ы в о д  н а  п р и н тер" *} В ы в о д  н в  м о н и т о р И с п р а в и т ь  д а н В ы х о д
Рис.З. Меню выбора режимов работы
Рис. 4. Окно просмотра результатов динамического анапиза
Файл результатов вычислений содержит исходные данные, введенные пользователем в 
процессе работы, таблицы кинематических параметров, инерционных и реактивных нагру­
зок, а также уравновешивающего момента для всех положений механизма.
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